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 光学式 MoCap は，カメラを用いて身体動作を計測
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Ascension Technology 社の磁気式 MoCap である Motion 
Star Wireless で計測した MoCap データを中心に，
Motion Analysis 社の光学式 MoCap である MAC 3D 
System，NOITOM 社の慣性式 MoCap である Perception 
Neuoron で計測したデータを収録する．また，










































計測手法 磁気式 光学式 慣性式
MoCapセンサ レシーバ マーカ IMU
計測対象 位置/姿勢 位置 加速度/角速度








センサの隠れ ○ × ○
金属の影響 × ○ ×
センサのサイズ △ ○ ○

















タの形式として Biovision Action （BVA）形式，Track 
Row Column（TRC）形式および計測ソフト専用のバ
イナリ形式を用いる．































かわらず Biovision Hierarchy （BVH）形式に統一して
収録する．
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ラウド上のストレージサービスである Google Drive を
利用し，ユーザーインターフェスは Web ページ提供
サービスである Google Site を利用した．管理者がデー
タや編集状況を共同し，効果的に開発を進めた．
図 2 に試作したデータベースにタブレット端末でア
クセスした様子を示す．本データベースの UI は Web
ページとして提供しているので，タブレット端末のブ
ラウザで閲覧およびデータのダウンロードができる．
また，図 3 にストレージに保存された BVH ファイル
をタブレット端末のビューアで閲覧した様子を示す．
BVH は CG モデルのデータを含まないが，同図に
示すように各関節を線で結んだ骨格モデルのアニメー
ションとして再生することができた．
3.2 収録した MoCap データ
本プロトタイプでは，磁気式 MoCap で計測したデ
ータを 33 個，光学で計測したデータ 2 個，慣性式
MoCap で計測したデータ 21 個を収録した．このほ
か，簡易 MoCap で計測したデータを 3 個，合計 59 個
のデータについてそれぞれセンサデータと骨格動作デ
ータを収録した．









 慣性式 MoCap はセンサデータとしてバイナリの形
式である RAW 形式のデータを収録した．RAW 形式
のデータは，計測用ソフトウェアである Axis Neuron
のフォーマットである．骨格動作データへの変換に
































































図 4 に収録した BVH の一部とその基準姿勢を示
す．同図（a）に示すように，独自に開発した手法で
BVH を生成した磁気式 MoCap の BVH は基準姿勢が
直立の姿勢であるのに対し，同図（b）（c）に示す
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図 4 収録した BVH の一部と基準姿勢
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